基于SMP开放式机器人控制系统及其轨迹算法模块的研究 by 赵辉 & 陈永明
基于SMP开放式机器人控制系统
及其轨迹算法模块的研究
赵  辉  陈永明
（厦门大学 机电工程系   福建   厦门   361005）
摘  要： 介绍一种基于SMP技术的纯软件开放式机器人控制系统。通过对6自由度工业机器人的轨迹规划流程分析，设计轨迹算法模块。
并以空间直线插补过程为例，验证轨迹算法模块与机器人控制系统结合的有效性。
关键词： 工业机器人；开放式控制系统；轨迹算法模块



































































①  运 动 学 算 法 模 块 Denso608.dll的 主 体 是 类 模 块
Denso608_Cls，内部包含有两个主函数可供外部进程调用：正
运动学解函数、逆运动学解函数。









Public Denso608_Obj As New Denso608_Cls
图4（b）伺服驱动系统与机械本体Public Pi608_Obj As New Pi608_cls
图4  实验平台之后就能在外部进程中顺利调用DLL文件的内部函数了，
4 结论如：
Call Denso608_Obj.TnoapCalu(theta, TooLen, Tnoap) 在融合了轨迹算法模块的机器人控制系统平台上，进行试











[ 2 ]Wi l l am E .Fo rd .Wha t  i s  a n op en a r ch i t e c t u r e  r obo t  图3  直线插补程序流程图











图4（a）工控机与显示器       
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